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Abstract: The analysis of human walk is one of the main topics of the bio.盟 echanism.Measurements 
of human walk have been done in active by many researchers until now. On the analytical research 
various experimental approaches were used， but parameters of the human body and environment 
cannot determine clear. Then recently on the synthetic research the computer simulation approaches 
are noticed. In computer simulation， unknown parameters of environment and human body can be 
supposed easy. A problem of this study is that our model is comparatively simple. Therefore， itis not 
possible to su盟cientlyreflect anatomical advantage and neurophysiological features of the human 
body. In this study simulation model is constructed by three-dimensional model of locomotion based 

















































































2 " 2 歩行の基礎
歩行周期 (walkingcycle)は腫の接地から同側の腫の
接地までの期間をいう。これは立脚相 (s1 ance phase)と
遊脚相 (s胃ingphase)で構成されている。立脚相は足が
地面に接地している期間をいう(図 2-1)。これには腫接地











長:s t r i de 1englh)という。
また、腫接地から他側の腫接地までの動作を l歩(st ep) 
といい、この間の距離を歩幅 (sleplenglh)という。歩
隔 (stridewidth)は両足の横幅をいう。単位時間内の歩
数を歩行率 (walkingra te)、またはケーデンス (cadence)
といい steps/min、またはsteps/secの単位で表す。歩行
速度(m!min)は歩行率 (st eps/mi n)と歩幅 (m)を掛け
合わせて求めることが出来る。
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T = fxl 

















f = mg x cos(8 +α) 




















f =mgxcos(8 +α) 
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表5-1 マーカーの位置
左肩峰(1) 右肩峰 (8)
左大転子 (2) 右大転子 (9)
左大腿管下果 (3) 右大腿骨下果 (10)
左上果 (4) 右上果 (11)
左排骨 (5) 右排骨 (12)
左第一末節骨 (6) 右第一末節骨 (13)





















腸腰筋 屈曲 565.0 11 
中間広筋
膝関節
伸展 540.0 43 
排腹筋 屈曲 312.5 26 
前Jm-骨筋 背屈 114.0 50 
足関節
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